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に合わせ，環境モデルを分割する手法を提案している o 4 章では安定な環境地図を抽出するため超音波センサからの
距離情報と視覚センサからのエッジ及び色情報に基づく融合手法を提案している o
5 章では前に得られた環境モデルからゴールに効率的に導くために，車庫のどの部分が見えたらどのような行動を
. -790 一
とるかなどの注視と行動のプランを記述する筋書きを導入し，そしてその自動生成の方法を提案している。さらにこ
の筋書きを基に実際に車庫入れ行動をとって，壁への接触など筋書きにない状態に達した場合に対応する制御知識を
含む適応行動を提案している o 最後に様々の形状をした車庫に対してシミュレーションと実環境における実験を行な
い，性能を評価した結果，方法が有効であることも確認しているo
以上のように，本論文で提案された手法を適用することにより，誤差を含む環境においての車運転が可能になり，
ロボティクス，人工知能など定性的なモデリングを実環境に利用する多くの研究分野の向上に寄与するところ大であ
り，本論文は学位(工学)論文として価値あるものと認められる。
